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DISPOSITIF DE CONTROLE DE LA POSTURE DU CORPS. 

^ On prevoit un dispositif de controle de la posture du 
corps, dans lequel une unite de base (2) comporte a sa par- 
tie superieure une surface d'appui (3) sur laquelle sont rea- 
lises les controles de posture, divisee en une pluralite de 
zones d'appui (4) contigues les unes aux autres, et compre- 
nant des organes de deplacement destines a varier sur 
commande la position reciproque d'au moins une partie des 
zones d'appui (4). De preference I'unite de base comporte 
aussi des capteurs (17) susceptibles de detecter les poids 
reposant sur les zones d'appui (4) et relies a des moyens de 
controle et de comrnande (19) destines a intervenir sur les 
organes de deplacement en proportion des signaux des 
capteurs. 
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DISPOSITIF DE CONTROLE DE IA POSTURE DU CORPS 

1/ invention concerne un dispositif de controle de 
la posture du corps, dont on prevoit 1 ' utilisation en 
posturologie et en kinesiologie. 

Comme on le sait, la posturologie est une 
discipline ayant pour objet la posture ou position du 
corps humain, c'est-a-dire sa position habituelle 
determine par l'appareil squelettique et par 1' action 
des muscles qui s'opposent a la force de gravite 
controlee par l'encephale et par la moelle epiniere. 
Par contre la kinesiologie ou cinesiologie est une 
discipline qui a pour objet 1' activity motrice de 
1'hoirune soit pour des raisons therapeut iques soit pour 
des raisons de sport. Ces disciplines demandent toutes 
les deux des controles soigneux Sgalement 
anthropometriques des patients, controles qui ont lieu 
a l'aide de dispositifs arranges expres. 

Un exemple typique de ces dispositifs est 
represents par les soi-disant estrades ou plates-formes 
stabilimetriques qui par des capteurs differents en 
correspondance de la surface d'appui etablissent les 
caracteristiques et les possibles anomalies de la 
position droite du corps et les oscillation de cette 
derniere. 

Les dispositifs en question peuvent etre meme 
tres sophistiqu§s, dans certains cas jusqu'a offrir la 
possibility de detecter point par point comment le 
poids d'une personne est distribue et par consequent 
toutes les anomalies a corriger. 

Bien que ces dispositifs soient satisf aisants en 
ce qui concerne la precision des detections, un de 
leurs inconvenients consiste en ce qu'ils aident d'une 
fagon limitee le travail du personnel medical pour la 
determination exacte des corrections a apporter a la 
posture des patients. 
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En effet, les donn6es detectees par les capteurs 
indiquent la localisation et les valeurs des 
desequilibres et le degr§ d' importance des corrections 
a ex6cuter, mais non les modalit^s de mise en oeuvre de 
5 ces corrections. 

Lors des corrections il faut proceder par 
tentatives, par exemple en plagant des cales 
differentes sous un pied de la personne ou en tout cas 
des supports localises modifiant la posture d'une 
10 personne. 

Ceci est du au fait que l'appareil squelettique 
et le systerne musculaire varient d'une personne a une 
autre et que par consequence les reponses aux 
modifications ou corrections apportees ne peuvent pas 
15 etre definies de maniere exacte a priori. 

On peut effectuer un nombre eleve de recherches 
de la position optimale, en tenant contpte aussi du fait 
-qu'il existe nombreuses possibility d' intervention . 
Par exemple ces interventions peuvent concerner la 
20 hauteur de chaque zone d'appui d' un pied, la 
localisation exacte de cette zone, son inclinaison, et 
ainsi de suite. 

La consequence de cette situation est done une 
recherche laborieuse de 1 ' intervention la plus 
25 efficace: on effectue chaque fois les corrections et on 
controle ensuite chaque fois les resultats. 

II existe ainsi un certain risque de solutions 
non optimales ou de corrections partiellement 
approximatives . 

30 En resume, les lacunes de la technique actuelle 

sont importantes soit du point de vue des precedes 
d'examen qui sont laborieux et absorbants, soit du 
point de vue des interventions effectuees, qui peuvent 
meme etre partiellement imprecises. 

35 D' autre part il existe encore le probleme 
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technique irresolu de r^aliser un dispositif en mesure 
non seulement de detecter la position qu'une personne 
prend habituellement ou comment son poids est distribue 
sur les pieds, mais egalement en mesure de mettre en 
evidence d'une fagon precise et fiable les 
interventions de correction visant a retablir des 
positions optimales, en tenant compte des diversites 
d'une personne a une autre. 

I/objectif technique de 1' invention est de 
r^soudre ledit probleme technique. 

Dans le cadre de cet objectif technique, la 
presente invention a pour but important de concevoir un 
dispositif pouvant etre employe pour la detection et 
les indications de correction d'une grande partie des 
anomalies de posture. 

Un autre but important est de mettre a la 
disposition un dispositif simple et employable 
facilement par les operateurs du secteur. 

L' objectif technique mentionne et les buts 
proposes sont atteints par un dispositif pour le 
controle de la posture du corps, comprenant une unite 
de base definissant a sa partie superieure une surface 
d'appui sur laquelle sont realises les controles de 
posture, caracterise en ce que ladite surface d'appui 
est divisee en une pluralite de zones d'appui contigues 
les unes aux autres, et en ce que dans ladite unite de 
base on prevoit des organes de deplacement destines a 
varier sur commande la position reciproque d'au moins 
une partie desdites zones d'appui. 

On va maintenant donner ci-apres, a titre 
d'exemple, la description d'une forme preferee 
d' execution d'un dispositif, illustree sur les dessins 
annexes, dans lesquels: 

- la figure 1 montre en perspective le dispositif 
dans son ensemble, vu de 1' exterieur ; 
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la figure 2 montre 1' unite de base du 
dispositif de la figure 1, en vue partiellement 
eclat^e; 

la figure 3 illustre l'unit6 de base en 
5 elevation et en coupe suivant la ligne III-III de la 
figure 1; 

- la figure 4 illustre l'unit6 de base en 
elevation et en coupe suivant la ligne IV- IV de la 
figure 1; 

10 - la figure 5 montre une portion de l'unit6 de 

base mettant en Evidence en perspective un capteur de 
la charge appligu^e; et 

- la figure 6 reproduit en position isol£e les 
organes de deplacement destines a la variation de la 

15 hauteur des secteurs d'appui de 1' unite de base. 

En se referant auxdites figures, le dispositif 
est indique generalement par le numero de reference 1. 
"II comporte une unite de base 2 definissant a sa partie 
superieure une surface d' appui 3 sur laquelle sont 
20 effectu6s les controles de posture. 

L' unite de base presente sa surface d' appui 3 
divisee en une plurality de zones d' appui 4 contigu£s 
les unes aux autres, et en outre elle presente des 
organes de deplacement 5 destines a varier sur commande 
25 la position reciprogue d'au moins une partie des zones 
d' appui 4 . 

Notamment, dans la forme d' execution representee 
sur les figures 1' unite de base 2 est une plate-forme 
ou estrade reposant sur le sol a l'aide d'appuis 2a 
30 reglables en ce qui concerne leur hauteur, et da.ns 
laquelle la surface d' appui 3 est representee par la 
face superieure de la plate-forme elle-meme, mise £ une 
certaine distance du sol ou plancher. 

En conditions de repos 1' unite de base 2 presente 
35 sa surface d* appui sensiblement plane et, pour le 
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controle de la planeit£ en conditions de repos, 1' unite 
de base 2 est munie d'un detecteur a bulle 3a, visible 
sur la surface d'appui 3. 

L'espace entre la surface d'appui 3 et le sol 
forme une chambre ou compart iment 2b a l'int£rieur de 
l'unit<§ de base 2 logeant lesdits organes de 
deplacement 5. 

Le compartiment 2b est ferine du cote du sol par 
une tablette de fond 6 et aux cotes lateraux par des 
panneaux 7 amovibles appliques par exemple par 
encastrement . 

Les zones d'appui N 4 definissent dans leur 
ensemble, dans la forme d' execution preferee et 
illustree, la surface d'appui 3 et elles sont disposees 
en echiquier ou matrice, d'une fagon apte a presenter 
des lignes de separation transversales les unes aux 
autres. Plus en detail, on prevoit quatre zones 
d'appui 4 sensiblement carrees et definissant deux 
lignes de separation croisees perpendiculairement . 

On prevoit que chaque zone 4 puisse se d£placer 
de la position de repos, coplanaire des autres zones, 
en effectuant soit des mouvements de montee ou de 
descente soit des mouvement de rotation suivant des 
inclinaisons differentes par rapport aux zones 
adjacentes, en vue de definir dans l f ensemble une 
surface d'appui 3 qui en conditions de travail prenne 
les conformations les plus variees. 

On prevoit en outre que les zones individuelles 
aient des dimensions assez reduites de maniere a 
engager chacune un portion d'un pied du patient et de 
maniere a s' adapter, par lesdits mouvements, au 
meilleur appui pour ladite zone de pied. 

Lors de la forme d' execution illustree on a 
choisi une realisation simplifiee dans laquelle les 
zones 4 sont associees, de maniere operationnelle, par 
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paires et chaque paire est destinee au support d'un 
pied: les deux zones 4 de chaque paire sont alignees et 
sont susceptibles d' engagement selectif par le talon ou 
par 1' avant-pied. 
5 Lors de la forme d' execution illustree les 

deplacements aussi sont simplifies, etant donne que les 
zones de ladite paire sont mobiles en accord entre 
elles par rapport' aux zones de 1' autre paire (figures 
2 et 3). 

10 Dans ce but, au-dessous des zones de support 4 on 

prevoit une premiere et une deuxieme plaques porteuses 
8 et 9, dispos^es cote & cote et chacune supportant 
deux zones d' appui 4 alignees. 

La premiere plaque porteuse 8 est mobile en sens 

15 vertical sous 1' action des organes de deplacement 5 
mentionnes ci-dessus, alors que la deuxieme plaque 
porteuse 9 est fixe et repose sur des montants 10 
s'etendant jusqu'a la tablette de fond 6. La deuxieme 
plaque porteuse 9 peut etre fixe en consideration du 

2 0 fait que la position relative est celle determinant e et 
par consequent elle exploite le mouvement de 1' autre 
plaque . 

Les organes de deplacement 5 destines au 
deplacement de la premiere plaque porteuse 8 comportent 

25 plusieurs elements. Notamment, dans le cas simplifie 
illustre ici, ils comportent un verin 61ectromecanique 
11 irreversible et a deux sens de rotation et des 
guidages en forme de colonnes 12. 

Le verin electromecanique 11, connu en soi, 

30 comporte un moteur electrique 11a qui f par 
1 ' intermediaire d' une vis sans fin, met en rotation un 
engrenage . 

Ce dernier, a son tour, met en rotation, par 
1' intermediaire d'une chaine cinematique appropri6e, 
35 une vis de manoeuvre 13 s'etendant vert icalement et au 


BNSDOCID <PR 26027&5A1 t > 


2802795 


- 7 - 

centre par rapport £ la premiere plaque porteuse 8. 

La vis de manoeuvre 13 se deplace en sens 
vertical sur commande du v£rin electromecanique 11 et 
elle est engag^e k sa partie superieure a un disque 14 
soutenant au centre la premiere plaque porteuse 8 . 

Le groupe forme du verin electromecanique 11 et 
de la vis de manoeuvre 13 est soutenu par un bloc 15 en 
engagement- avec la tablette de fond 6* Les guidages en 
forme de colonnes 12 sont mis aux cotes du bloc 15 et 
assurent la planeite de la premiere plaque porteuse 8. 

En general, la solution technique illustree peut 
assurer des deplacements de la plaque porteuse 8 
d 7 environ un millimetre toutes les trois secondes. 

Dans d'autres solutions techniques "non 
simplifiees il peut s'averer que les organes de 
deplacement agissent, avec leurs elements 

electromecaniques respect if s, sur chaque zone d'appui 4 
s^parement . 

En outre, on peut avantageusement prevoir, en 
correspondance de chaque zone d'appui 4, des 
articulations et des m<§canismes, par exemple a came, 
autorisant 1 ' inclinaison de chaque zone d'appui 4 a 
volonte . 

Pour deplacer vers le haut et egalement incliner 
individuellement chaque zone d' appui 4 on peut mente 
avoir recours a plusieurs elements electromecaniques 
disposes aux bords de chaque zone et agissant 
independamment les uns des autres. 

En se ref^rant maintenant encore une fois a la 
solution technique illustree, on souligne que la 
position en hauteur de la plaque porteuse 8 est 
controlee par un potentiometre a fil 16 tendu entre la 
plaque et le bloc 15. 

Par lesdits organes de deplacement 5 et le 
potentiometre a fil 16 on oeut obtenir une Dron'cinn Ho 
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I'ordre d'un dixieme de millimetre. 

Une autre caracteristique du dispositif est la 
presence dans ce dernier, au-dessous de la surface 
d' appui 3, de capteurs 17 destines & detecter les poids 
5 reposant sur la surface d'appui 3. 

Les capteurs 17 peuvent etre d'un type quelconque 
et detecter point par point les poids appliques ou 
donner la valeur totale du poids reposant sur chaque 
zone d' appui 4 . 

10 Dans le premier cas il faut que les capteurs 17 

soient minces et au-dessus de la surface 3, ou au- 
dessous d'une couche flexible de la surface, dans le 
deuxieme cas les capteurs 17 peuvent etre au-dessous 
d' elements rigides . 

15 Dans le cas represents les capteurs 17 sont 

destines a detecter le poids total reposant sur chacune 
des zones d'appui 4 et ils sont indiques 
' schematiquement aux figures 1 et 2 . 

Sur la figure 5, notamment, on a au contraire mis 

20 en Evidence en detail que chaque capteur 17 est une 
cellule de charge 17a, par exemple du type appele 
decentre ("off center"), c'est-a-dire insensible a la 
position de la charge par rapport a la cellule. 

La structure du dispositif 1 en correspondance de 

25 chaque cellule de charge 17a est la suivante, en se 
referant aux figures 3 et 5 . 

Chaque cellule de charge est vissee d'une part, a 
sa partie inferieure, a une plaque porteuse 8 ou 9 et, 
d' autre part, a sa partie superieure, a une zone 

30 d'appui 4. Cette derniere est formee d'une planche 
rigide 4a ayant aux bords des bandes 4b non de support 
et essentiellement non au contact d'une plaque porteuse 
8 ou 9. 

Les capteurs 17., de quelque fagon qu' ils soient 
35 realises, sont relics par des cables 18 a des moyens de 
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controle et de commande 19 destines a intervenir sur 
les organes de deplacement 11 en proportion des signaux 
des capteurs 17. 

Les moyens de controle et commande 19 sont 
5 principalement de type electronique et dans le cas 
illustr<§ comportent un ordinateur 19a destine a traiter 
et afficher les donnees regues des capteurs, et une 
unite de commande 19b destinee a intervener sur les 
organes de deplacement 11. 
10 11 P eut s e produire que 1' unite de commande 19b 

soit commandee manuellement en fonction de ce que 
1' ordinateur 19a a affich6, ou bien que 1 ' ordinateur 
19a soit directement relie a 1' unite de commande 19b et 
qu'il actionne automatiquement cette derniere suivant 
15 un programme predetermine, toujours en fonction des 
donnees envoy^es par les capteurs. 

fividernment 1' ordinateur 19a et 1' unite de 
commande 19b peuvent etre reunis a former un seul 
groupe de commande. 
20 J l faiit souligner que 1' ordinateur 19 est pr£vu 

destine a visualiser non seulement les poids reposant 
point par point ou dans leur ensemble sur chague zone 
d'appui 4, mais egalement le poids total sur chaque 
pied, la difference des poids, et le poids total sur 
25 les deux pieds. 

II est important que le point barycent rique des 
poids reposant au total sur la surface d'appui 3 soit 
egalement mis en Evidence. 

£tant donne que pour les petits mouvements du 
30 corps les donnees varient sans interruption et que la 
circulation de donnees a lieu en temps reel, il est 
preferable de fournir, a intervalles de temps par 
exemple d'une seconde, la valeur moyenne des detections 
pendant ledit temps. 
3 5 Le f cnct ionnement du dispositif, deer it ci-dessus 
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en ce qui concerne sa structure, est le suivant . 

La personne £ controler est disposees sur la 
surface d' appui 3 qui est exactement plane et 
horizontale, c'est-^-dire avec ses petits pieds 2a bien 
regies et la premiere plaque porteuse 8, mobile, 
dispos6e exactement cote a cote de la deuxieme plaque 
porteuse, fixe. 

Ensuite un pied de la personne est place en 
correspondance de la premiere plaque porteuse 8 et 
1' autre sur la deuxieme plaque porteuse 9. 

En outre, chaque pied est mis en place de maniere 
que son talon repose sur une zone d' appui 4 et son 
avant-pied sur une autre zone d' appui 4. La reference 
choisie est la malleole qui est disposee exactement a 
cheval sur les deux zones d' appui. 

Une fois que l'exacte position a et6 localisee, 
on peut arranger sur la surface d' appui 3 un repere 
. mobile, de telle sorte que la position puisse 
eventuellement etre retrouvee rapidement . 

Apres cela, on detecte toute les donn<§es en 
correspondance des moyens de controle et de commande 
19, notamment la presence eventuelle de poids 
essentiellement non repartis 50% sur le talon et sur 
1' avant-pied de chaque pied, et non repartis 50% entre 
les deux pieds, et egalement une position erronee du 
point barycentrique. 

C'est sur la base de ces detections qu'on 
intervient, sur commande manuelle ou automat iquement , 
sur les organes de deplacement 5, en modifiant 
graduellement les positions des zones d' appui 4. 

Le deplacement des zones' d' appui, en ce qui 
concerne la hauteur ou egalement 1' inclinaison 
angulaire, modifie immediatement la repartition des 
poids, detectee constamment. 

On continue les deplacements jusqu'a quand on 
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atteint experiinentalement la distribution exacte des 
poids sur chaque pied et entre les deux pieds. 

Les valeurs de deplacement des zones d'appui 4 
permettant la realisation de ladite situation optimale 
sont egalement les valeurs des corrections a apporter a 
la posture de la personne control^e, par exemple par 
des chaussures speciales ayant des semelles ou semelles 
internes d'epaisseurs calibrees. 

Le dispositif 1 met en oeuvre aussi un procede 
automatise pour le controle de la posture du corps. 

Dans ce procede on prevoit les etapes de travail 
suivantes . 

D'abord il faut arranger une unite de base 2 
comprenant une pluralite de zones d'appui 4 contigues 
les unes aux autres et munies de capteurs 17 destines a 
detecter les poids reposant sur chaque zone 4 d'appui. 

Ensuite il faut effectuer des deplacements de la 
position reciproque des zones d'appui 4 jusqu'a quand 
on a essentiellement atteint une repartition optimale 
predetermine des poids sur lesdites zones. 

Enfin, on utilise les valeurs des deplacements 
apportes en tant qu' indication des valeurs des 
corrections de posture a executer. 

Le dispositif atteint des avantages important s . 
En effet le dispositif 1 non seulement permet de 
detecter de maniere exacte toutes les donnees 
necessaires pour connaitre exactement quelle est la 
posture d'une personne, mais il permet egalement de 
voir concretement quels sont les effets des variations 
d'appui sur la meme personne. II ne faut plus proceder 
par tentatives dans les corrections de posture et les 
indications sur les corrections a apporter sont 
atteintes rapidement et facilement, et d'une facpon tres 
precise . 

Le dispositif congu est aussi tres versatile 
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parce qu' il peut etre realise dans une grande variete 
de formes d' execution, dont quelques-unes, par exemple 
celle illustree, offrent une grande simplicity et 
utilite pratique. 

On souligne que le dispositif . est utile et 
avantageux. mente en 1' absence desdits capteurs, etant 
donne que plusieurs contr61es de posturologie et 
cinesiologie ne demandent, pour etre executes, que des 
appuis alteres par rapport au plan et n'ont pas besoin 
de controles sur la distribution du poids. 
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REVEND I CATIONS 

1. Dispositif de controle de la posture du corps, 
comprenant une unit6 de base (2) definissant a sa 
partie superieure une surface d'appui (3) sur laquelle 
sont realises les controles de posture, caracterise en 
ce que ladite surface d'appui (3) est divisee en une 
pluralite de zones d'appui (4) contigues les unes aux 
autres, et en ce que dans ladite unite de base (2) on 
prevoit des organes de deplacement (5) destines a 
varier sur commande la position reciproque d'au moins 
une partie desdites zones d'appui (4). 

2. Dispositif selon la revendication 1, dans 
lequel lesdites zones d'appui (4) sont arrangees en 
echiquier d'une fagon apte a definir des lignes de 
separation disposees transversalement les unes aux 
autres . 

3. Dispositif selon la revendication 1, dans 
lequel en prevoit quatre zones d'appui (4) definissant 
des lignes de separation reciproquement 
perpendiculaires . 

4. Dispositif selon la revendication 1, dans 
lequel lesdites zones d'appui (4) sont associees par 
paires, chaque paire de zone etant prevue pour le 
soutien d'un pied et dans chaque paire etant prevues 
deux zones d'appui (4) susceptibles d'etre engages 
selectivement par le talon ou 1 ' avant-pied . 

5. Dispositif selon la revendication 4, dans 
lequel lesdites zones d'appui (4) de chacune desdites 
paires sont mobiles en accord entre elles. 

6. Dispositif selon la revendication 1, dans 
lequel lesdites zones d'appui (4) sont mobiles en sens 
sensiblement vertical et parallelement les unes aux 
autres, en position de travail. 

7. Dispositif selon la revendication 6, dans 
lequel lesdites zones d'appui (4) sent mobiles 
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egalement en sens angulaire, d'une facon apte a prendre 
des positions inclinees transversalement entre elles. 

8. Dispositif selon la revendication 1, dans 
lequel ladite unite de base (2) comporte des capteurs 

5 (17) destines a detecter le poids reposant au total sur 
lesdites zones d'appui (4). 

9. Dispositif selon la revendication 8, dans 
lequel lesdits capteurs (17) sont destines a detecter 
le poids reposant sur chacune desdites zones d'appui 

10 (4). 

10. Dispositif selon la revendication 8, dans 
lequel chacune desdites zones d'appui (4) comporte une 
planche (4a) montee sur une cellule de charge (17a). 

11. Dispositif selon la revendication 8, dans 
15 lequel lesdits capteurs (17) sont relies a des moyens 

de controle et de commande (19) destines a intervenir 
sur lesdits organes de deplacement (5) en proportion 
des signaux desdits capteurs (17) . 

12. Dispositif selon la revendication 1, dans 
20 lequel on prevoit des moyens de controle et de commande 

(19) de type electronique destines a intervenir sur 
lesdits organes de deplacement. 

13. Dispositif selon la revendication 1, dans 
lequel lesdits organes de deplacement (5) comportent au 

25 moins un verin electromecanique (11) irreversible et a 
deux sens de rotation. 

14. Dispositif selon la revendication 1, dans 
lequel pour le contr61e de la position de chacun 
desdits secteurs d'appui (17) on prevoit au moins un 

30 potentiometre a fil (16) . 

15. Procede de controle de la posture du corps, 
caracterise en ce qu'il consiste a arranger une unite 
de base comportant une pluralite de zones d'appui 
contigues les unes aux autres et munies de capteurs 
— w_ - ^e^u-Gx. ^w-L^o xcpcsant sur cheque zone 
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d'appui; a op<§rer des deplacements de la position 
reciproque desdites zones d'appui jusqu'a quand on 
atteint essentiellement une repartition predeterminee 
de poids sur lesdites zones d'appui; et a utiliser les 
valeurs des deplacements apportes en tant qu' indication 
des valeurs des corrections de posture a executer. 
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